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 Autodesk社の Inventorを用いて 3DCADによる設計を行った。機体構造に関してはパソコンを
搭載するということもあり、3 軸直交接続を多用した比較的剛性を高めたものにした。また、汎用
性を高めるため、機体全体において 3軸直交接続を基本とした直方体型とした。 






















SLAM(Simultaneous Localization And Mapping)問題と呼ばれる。この問題を解決する手法にはさ












































図 5.1 SLAMの様子 
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